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智能气门电镦机人机交互及串行通讯程序!

陈 健，朱建伟，孙友松

（广东工业大学信息工程学院，广东 广州 "!*@<+）

摘 要：介绍了智能气门电镦机的数据显示和命令输入的人机界面（B8C）和实现电镦机实时控制功能的

下位计算机之间利用/7)+)串行接口的通讯程序的编写，以及实现硬件定时的原理和方法(实践证明，该

系统人机界面美观、实时性能可得到保证，符合气门电镦的工艺要求(
关键词：电镦机；/7)+)；编程；实时控制

中图分类号：9D+! 文献标识码：0

在工业控制领域中，实时控制是很重要的(特别

是在电镦机的工作过程中，镦粗速度、加热电流及镦

粗压力等参数的实时控制尤为关键(作为一个单任

务、单目标的操作系统，87=4-7给工业系统实时

控制软件的开发提供了一个非常好的平台(在4-7
环境下，利用9E;F$G或其他语言，可以很方便地开

发出具有极高响应速度的实时控制软件(然而，要在

4-7环境下设计出一个图文并茂、操作方便的用户

界面，却是一件费时费力的工作(HIJK$LM操作系统

的普及应用，尤其是可视化开发软件#IME:%GNN
的出现，为软件开发提供了强大的图形界面功能，使

得人机交互、数据处理的图形化更为方便(
传统的电镦机的参数如镦粗速度、加热电流等

都是根据经验人工调整，缺乏精确性和重复性，很难

保证调整结果的一致性，导致生产的气门废品率很

高(本文介绍的智能气门电镦机可以根据工艺自动

调整控制参数，具有实时数据采集、实时控制和强大

的人机交互能力、数据处理能力(智能电镦机的控制

部分分为两级，下位机使用87=4-7操作系统，主

要负责实时数据采集及实时控制，上位机使用HIJ5
K$LM)***操作系统，主要负责人机交互和数据处

理(
智能电镦机的自动化程度较高，在电镦过程中

能够根据工艺自动调整控制参数，如镦粗缸速度、镦

粗压力及加热电流等，这些参数都必须实时地采集

和控制(本文叙述了智能电镦机的上、下位机之间通

过串口通讯来传送控制参数的初始值和电镦过程中

的状态参数等(智能电镦机的上、下位机都使用工控

机，其中下位机通过更改计数器／定时器卡上C’9>
的计数值进行定时［!］(

! 智能气门电镦机通讯、定时的实施［)］

通讯及数据传递可以有多种方法实现(利用

#IME:%GNN（#GNN）的 标 准 通 讯 函 数:IJO和

:$EPO可 实 现 串 口 的 读 写(这 两 个 函 数 的 函 数 原

型分别为：

IJPIJO（EJMIQJRKMS$;PO$;P）；

IJP$EPO（EJMIQJRKMS$;PO$;P，IJPK:P:FTPR）；

其 中:$EPO（）函数的第!个参数为端口地址 ，第)
个参 数 是 需 输 出 的 数 据 ；:IJPO（ ）函 数 的 参 数 为

地址变量，返回的是从该地址读取的数据(一般，

G-8!的默认端口地址为*U+2>，G-8)的默认端

口地址为*U)2>(也可以使用 87G$VV串行通讯

控件87G$VV+)(-GW实现串行通讯，它提供了使

用/7=)+)接口来进行数据通讯的所有协议(#G
为该控件提供了标准的时间处理函数过程，并通过

属性和方法提供了串行通讯的设置(它使用户能够
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方便地访问 !"#$%&’串行通讯驱动程序的大多数

特性，包括输入、输出缓冲区的大小及决定何时使用

流控制命令挂起数据传输等(此外还可以使用)*+
函数(它是附带在!"#$%&’内部的一个极其重要的

组成部分(!"#$%&’的,-位)*+主要是一系列很复

杂的函数和消息集合，可以看作是!"#$%&’系统为

在其下运行的各种开发系统提供的开放式通用增强

功能接口(下位机则使用以下的函数对串口进行读

写：

"#."#/%0.（"#./%0."$）；

1#’"2#3$4560"#/%0.7（"#./%0."$）；

8%"$%1./%0.（"#./%0."$，"#.86913）；

8%"$%1./%0.7（"#./%0."$，1#’"2#3$4560
86913）；

修改+:;<进行定时，+:;<的时钟频率为=>?,=<@
ABC(系统作为时钟使用时，每秒产生=<(-次中断，

可以设置这个时钟的计数值产生不同频率的中断(
首先设置计数器工作方式：

D1./%0.7（@EF,，@E,G）；

然后设置中断频率：

D1./%0.7（@EF@，9%（4%1#.30））；

D1./%0.7（@EF@，5"（4%1#.30））；

最后是保存和设置中断向量：

+#.834.%0H23.834.（@E=4）；

I3.834.（@E=4，0369."J30"#.’30830）；

其中4%1#.30为中断频率，0369."J30"#.’30830为中

断函数的指针(注意：中断后要计算出此定时与实际

时间的误差，在程序退出前要重新设置系统日历计

数(
由于系统的工艺要求，此电镦机实时控制系统

规定的检测／控制周期为-@J’(串口通讯的速率设

定为=?-@@7/’，即-F@@7K.3’／’HF<7K.3’／-@J’(
然而这只是理论上的传输速率，实际应用中由于上

位机使用多任务的!"#$%&’-@@@操作系统，以及在

-@J’的周期里还要运行检测、控制等其他的程序，

所以实际允许的传输速率只有,@7K.3’／-@J’左

右(当要求的传输数据量较允许的传输速率大时，就

需要分时传送数据(
传送的数据可以是数字量也可以是字符(若使

用数字量的格式进行传送，传送的数据量相对少得

多，=G7".H-7K.3’，所以传送一个范围为@!F@?L
的数字量只使用-7K.3’(缺点是数据帧中较难使用

命令字符，如使用字符‘6’作为命令字符，而‘6’的

)IM++码为?N，与@!F@?L的范围重叠(可行的方

法是经过转换，把‘6’字符对应@!F@?L范围外的数

字，或者直接使用@!F@?L范围外的整数作为命令

字符，这种做法的缺点是使程序的可读性变差(
若使用字符的格式进行传送，传送的数据量就

会相应增大，传送一个范围为@!F@?L的数字量，例

如‘F@@=’，先把数字转换成F个字符‘F’，‘@’，‘@’，

‘=’，传送的数据量为F7K.3’(优点是可以直接使用

字母作为命令字符，如‘6’对应的)IM++码与数字

‘@’!‘?’的)IM++码不会重叠(

! 编程实现

!(" 串口的读写

上位机使用OMPPG(@的AIM%JJ串行通

讯控件(每当计算机从串口接收到字符，会产生硬件

中断，!"#$%&’系统接收中断后会发出系统消息以

调用以下函数：

8%"$MB16"Q"R92：：M516#S%1D#A’4%JJ=（ ）

／／监听串口

在M516#S%1 D#A’4%JJ=（ ）中读、写串口的操作：

O)T+):;O=；

O=HJ A’M%JJ=(U3.+#/1.（ ）；

／／读取串口数据

MI.0"#2’.0.3J/；

J A’M%JJ=(I3.D1./1.（MD93O60"6#.
（’.0.3J/））； ／／向串口写字符串

下位机使用;107%MPP,(@进行编程，使用

%1./%0.7（ ），"#/%0.7（ ）函数进行串口的读写，并把

%1./%0.7函数包装成’3#$45604%J函数(
8%"$’3#$45604%J（"#./%0.#，"#.44）

｛

%1./%0.7（/%0.#，44）；

｝

读取串口的操作利用了中断==和=-(通过在

中断函数中调用"#/%0.7（ ）函数来读取串口接收的

数据(
8%"$"#.3001/.4%J"#.（(((）
｛

"#71V［"#536$PP］H"#/%0.7（/%0.76’3P
TWT）； ／／036$456064.30"#.%"#71VV30

｝

在设置中断向量之前要先保存原来的中断向

量，程序结束时要先恢复原来的中断向量，否则影响

系统的稳定：
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!"#$%&’!&(’%（!"#$）

｛

")$!&(’%［*］+,&’!&(’（*-*.）；

")$!&(’%［/］+,&’!&(’（*-*0）；

%&’!&(’（*-*.，("1#2’）；

%&’!&(’（*-*0，("1#2’）；

｝

!"#$3&%!&(’%（!"#$） ／／恢复中断向量

｛

%&’!&(’（*-*.，")$!&(’%［*］）；

%&’!&(’（*-*0，")$!&(’%［/］）；

｝

!4! 分时传送数据的实现

本控制系统使用字符的格式进行数据传送，系

统运行中需要传送的任务为：从下位机传送/5组数

据到上位机，每组数据是一个*!6*78的数字量，转

换成长度为69:’&%的字符串，这样共有56个字符4
由于在一个;*1%的周期内最多只能传送6<个字

符，所以数据的传送要分组传送4
上述/5组数据中的镦粗缸和砧子缸的位移参

数是用来计算工件长度的，要求的精度高，所以要保

证每个周期都传送这两个参数4因此分成五个数据

帧，每个帧都包含镦粗缸和砧子缸的位移参数，而且

都有一个/至8的序号，作为接收端分辨帧的依据4
数据帧的格式为：“=”>“,”>“数据”>“校验

码”>“&”

“=”：帧头，表示一个数据帧的开始；“,”：帧类

型，根据帧的序号依次为,/，,;，,?，,6，,8；“数据”：

数据内容，字符串，是由*!6*78的数字量转换成的

字符组成；“&”：为帧尾，表示数据帧的结束4
校验方法为异或校验，校验码长度为/9:’&，用

********.与“头字节”、“帧类型”和“数据”进行异

或得出校验码4接收方使用校验码对“头字节”、“帧

类型”和“数据”进行异或4若结果为*表示接收正

确，否则为接收错误，丢弃该帧4
;4;4/ 下位机发送数据的程序

数字量转换为字符串：

@"3（#+*；#!6；#>>）

｛

#2’’&1A［#］+#2’#2AB’C/*；

#2’#2AB’+#2’#2AB’／/*；

(=D3’&1A［#］+#2’’&1A［#］>‘*’；

｝

发送字符串：

@"3（#+*；#!6；#>>）

｛

%&2$(=D3("1（(=D3’&1A［#］）；

｝

;4;4; 上位机接收数据的程序

在0EBD#F#G),：：0=BD2H"B I2J%("11/（ ）函

数中：

变量的定义：

KLMNLOPK/；

0Q’3#2,%’3K/，%’3K;；

接收帧：

1 J%0"11/4Q&’N2AB’R&2（/）；

K/+1 J%0"11/4S&’N2AB’（ ）；

%’3K/+K/49%’3KD)；

#@（"%’3K/++‘,’）

｛

1 J%0"11/4Q&’N2AB’R&2（;）；

K/+1 J%0"11/4S&’N2AB’（ ）；

%3’K/+K/49%’3KD)；

QT#’(=（%3’K/）

｛

(D%&“,/”：⋯⋯；

93&DU；

(D%&“,;”：⋯⋯；

93&DU；

(D%&“,?”：⋯⋯；

93&DU；

(D%&“,6”：⋯⋯；

93&DU；

(D%&“,8”：⋯⋯；

93&DU；

｝

｝

K/是 KLMNLOP型 数 据，是 J%0"11：S&’V
N2AB’（ ）函数返回参数的指定类型4可以使用K/4
9%’3KD)这种方式取得K/包含的字符串4

J%0"11：：Q&’N2AB’R&2,（#2’）是设定从串口缓

冲区中读取的字符数，程序中的

1 J%0"11/4Q&’N2AB’R&2（;）；

K/+1 J%0"11/4S&’N2AB’（ ）；

表示读取两个字节，并把返回的字符串赋给K/4
使用QT#’(=（%3’K/）语句判断数据帧类型，在

(D%&语句里调用相应的程序接收相应的帧数据4
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! 结 论

使用一种外部定时／计数器板卡来进行定时!串
口通讯是传统的通讯方式，特点是简单易用!虽然在

实时控制中应用串口通讯具有一定的困难，但在传

输数据量不是很大的情况下，实时控制下的串行通

讯还是可靠的!实践证明该系统能够满足气门电镦

的工艺要求，生产出合格的产品!
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M8N系列高频振动细筛

M8N系列高频振动细筛是细粒物料的筛分设备!广泛应用于

矿山、冶金、煤炭、化工、建材、食品及轻工等行业!我们生产M8N
系列产品规格齐全，亦可根据用户需求生产各种规格设备!

" 设备特点：处理量大、筛分效率高，分离粒度细，湿、干式筛

分粒度均可达&%!?!振动频率高，振幅小!振动筛电机性能优良、

寿命长，管理、维护方便!
筛体采用橡胶弹簧悬挂式进行减销振，机架振动小，无须固

定，噪音低，橡胶弹簧寿命长!采用多层筛网重叠技术，有效地防止

筛网堵塞!使用更换筛网的专用工具，筛网更换方便、快捷!
" 规格：M8N"")"%"%、M8N(")"%%O、M8N(")"$%O、M8N$")"$"%!
" 地址：广州市天河区长兴路广州有色金属研究院 邮政编邮：*"%’*"

网址：BAAF：／／555!<PKQ;!D9?
电话：%$%)(O$(R$$% (O$(R$$" (O$(R%(%
传真：%$%)(O$(S*(* -)?0/C：KQ;"?0/C!<P>/1?!D9?
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